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Modtaget 

1 7 MRS. 2004 

* l PVS 

Opfindelsen ang&r en fremgangsmci.de til styring 
af en vindmolle, navnlig i 0-drift, hvilken vindmolle 
omfatter en rotor med i det vaasentlig vandret omdrej- 
ningsakse, minds t to vinger, der hver isaer i en ende 
5 er forbundet med rotoren og straekker sig ud fra denne 
i det vaesentlige langs en vingeakse, omkring hvilken 
vingen kan drejes til en indstillingsvinkel for vin- 
gen, en vingejusteringsindretning til indstilling af 
en faelles grundindstillingsvinkel for .vingerne, mid- 
10 ler til detektering af grundindstillingsvinklens 
stcrrelse, midler til detektering af vindmollens be- 
lastning, midler til detektering af vingens afb0j- 
ning, fortrinsvis i rotorakseretningen, ved hvilken 
fremgangsmS.de mallens rotors omdrejningshast.ighed 
15 styres ved justering af grundindstillingsvinklen, 
idet et styresignal for vingejusteringsindretningen 
tilvejebringes i afhaengighed af belastningen og vind- 
hastigheden. 

Opfindelsen angir endvidere en vindmolle omfat- 
20 tende en rotor med i det vaesentlig vandret omdre j - 
ningsakse, minds t to vinger, der hver isaer i en ende 
er forbundet med rotoren og straekker sig ud fra denne 
i det vaesentlige langs en vingeakse, omkring hvilken 
vingen kan drejes gennem et forste leje til en ind- 
25 stillingsvinkel for vingen, en vingejusteringsindret- 
ning til indstilling af en faelles grundindstillings- 
vinkel for vingerne, et haengsel mellem vingen og ro- 
toren med en haangselakse straekkende sig i en retning 
p& tvaers af vingeaksen og rotorens omdrejningsakses 
30 retning, hvorved ..vingerne hver isaer kan afbojes i ro- 
torens omdrejningsakses retning ved drejning om den 
respektive hangselakse. En molle af denne art kendes 
fra ans0gers eget DK-B-174 346. 
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Et eksempel pk en f remgangsm&de af den naevnte 
art, til styring af en vindmolle findes i GB-A-2 023 
237. Ifslge dette skrift males vindhastigheden ved 
hjaelp af en vindm&ler, som er placeret pk mollens 
5 gondol eller et sted, hvor den ikke p&virkes af vind- 
turbinens rotation. 

En molle som kan anvendes i forbindelse med 
fremgangsm&den kendes fra US-A-6 619 918, som beskri- 
ver en molle, der blandt andet pk vingerne er forsy- 
10 net med strain- gauges med henblik op overv&gning af 
vingernes udbojning for at undg& kollision med mclle- 
t&rnet . 

Andre eksenipler pk kendt teknik findes i: 
US-A-6 3 61 2 75, som ang&r reduktion af (spids- 

15 )belastninger pk en molles komponenter. Dertil males 
spasndinger pk forskellige komponenter fx vingerne ved 
hjaelp af strain-gauges; en onsket vinkelstilling for 
hver enkelt vinge uafhasngigt af de ovrige vinger be- 
stemmes og en justeringsindretning stiller de respek- 

20 tive vinger i < de onskede stillinger for at undg& 
spidsbelastning og forlaenge nuallens levetid. Der an- 
. vendes ogsli vindfaner eller -indikatorer monteret pk 
vingerne for at m&le vindens indstromningsvinkel . 

US-A-4 183 715 beskriver en molle med vinger 

25 der drejer op mod vinden som folge af aerodynamisk 
loft. Et lod eller en servomotor modvirker drejningen 
for at styre mellen, I udforelsesf ormen med servomo- 
tor kan vindhastigheden milt med en vindm&ler pk mel- 
lehuset inddrages i styringen. 

30 Ved c-drift af en m0lle, dvs. drift af en mel- 

le, som ikke er koblet pk et net med en frekvens, som 
kan bruges til at styre mollen, er det vanskeligt at 
styre mollens ^omdrejningshastighed praecist, s&ledes 
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.t der gennem en vekselstremsgenerator 1* | - « 

j _ h aet vssentlige konstant fre 
vekselstram med en det ovenirav n- 
kvens. Dette problem omtales blandt andet 
t. GB-A-2 023 237, son, anviser en fremgangsmade trl 

5 en prfficis styrins 

XI. er Ud-l-t" en pr*=is og P«** 1 ^^ 
aE vindbelastningen pa mollen, da det er denne be 

10 onsenergi, som viaere 

e ^\:iur:r: P£i ndex S e n . - - r r 

anviS e en fremgangsmade til styring af en ^ndmelle. 
Served Ellens o^ninssbastigbed og » 
a5 kvensen af en vekselstrem frembragt a -^iBlut 
generator, kan holdes konstant mden for sn*vre 

^"^let er under et andet aspekt at anvise en 
vindmalle. der kan anvendes til udovelse af 

2 0 gangsmaden. «_,. t e aspekt ved 

Formalet opfyldes under det forste a p 
en fremgangsmade af den indledningsvis n*vnte art, 
aom er s*regen Ved. af der som mal for v-dbastrgbe 
d en anvendes vingens afbajning. fortrxnavrs * 
25 rens omdrejningsakses retningen. 

Formalet opfyldes under det andet aspekt ved 
vindmelle af den ovenn*vnte art. som er ™ 
at omfatte en indretning til detektermg af sterrel 
sen af en vinges afbsjning i rotorens °mdre 3 nrngsak_ 
30 sea retning og midler. tH detekter ^ a grund 
stillingsvinklena sterrelse samt mrdler tlV 
ri ng af en detekteret vingeafbsjningsstorrelse og en 
detekteret grundindstillingsvinkelsterrelse trl 



styreindretning . 

Opfindelsen bygger p& den erkendelse, at fordi 
vind er en ustabil storrelse med turbulens og vind- 
stod s&ledes, at vindbelastningen kan variere betrag- 
5 teligt inden for f& meters af stand, skal vindmollens 
vinger bruges som vindm&ler, hvis der skal opn&s et 
praecist mSl for vindbelastningen p& mallen. FNalgelig 
anvendes ifolge opfindelsen mollens vinger som vind- 
m&ler til tilvejebringelse af indgangssignal til mol- 
10 lens styreenhed. 

Et pr^cist m&l for vindbelastningen, og navnlig 
dens aendringer- er n0dvendig for at kunne styre en 
m0lle med et hurtigt respons, som er en nodvendighed 
for en praecis styring, 
15 i foretrukne udforelsesformer for f remgangsmA- 

den ifolge opfindelsen m&les rotorens omdrejningsha- 
stighed og den m&lte vaardi anvendes i tilvejebringel- 
sen af styresigrialet for vingejusteringsindretningen. 

I en praktisk udf ^relsesf orm anvendes som m&l 
20 for vindhastigheden afberjningen af vingen med den 
storste afbejning. 

Ved at bruge rotorens omdrejningshastighed ved 
styringen kan etableres en lukket slojfe for at sikre 
at omdrejningshastigheden ikke driver i forhold til 
2 5 den onskede vaerdi . 

Bruges alene omdrejningshastigheden til styring 
etableres f0rst et styrerespons n&r omdrejningsha- 
stigheden har aendret sig. 

Ved at bruge den aktuelle vindbelastning p& 
30 mollevingerne . kan etableres et styrerespons, nkr 
vindbelastningen aendrer sig, for denne aendring har 
re suit ere t i en aendret omdrejningshastighed. 

I en praktisk udf orelsesf orm for vindmollen 
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ifolge opfindelsen findes en indretning til detekte- 
ring af af be> j ningen af vingen med den stcrste af berj - 
ning. Endvidere findes fortrinsvis midler til detek- 
tering af rotorens omdrejningshastigrhed og midler til 
5 overfering af den detekterede sterrelse til en styre- 
enhed. 

En styreenhed til at tilvejebringe et styresig- 
nal til vingejusteringsindretningen kan vaere en del 
af mall en. Alternativt kan en ekstem styreenhed vaere 
10 forbundet til fallen. Styreenheden vil i praksis om- 
fatte en computer. 

Fremgangsm&den til styring ifolge opfindelsen 
er primaert taenkt anvendt til styring af en vindmolle 
i e-drift, hvor mollens afgivne effekt skal vaere sva- 
15 re til ef tersporgslen, da der ikke vil vaere andre 
kilder at reguiere. Fremgangsm&den kan dog ogs& tan- 
kes anvendt p& en vindmolle i et net, hvor fremgangs- 
m&den kan anvendes til at tilvejebringe en i det vae- 
sentlige konstant udgangsef f ekt fra vindmollen, sale- 
20 des at styringen af nettet som helhed lettes. 

Opfindelsen vil i det folgende blive forklaret 
naermere ved hjaelp af udf orelseseksempler under hen- 
visning til den skematiske tegning, p& hvilken 

fig. 1 viser et snit langs hovedaksen i en 
25 vindmzdles rotorhus som indikeret ved I -I i fig- 2, 

fig. 2 et snit som indikeret ved II -XI i fig. 

1, 

fig. 3 et snit langs hovedaksen gennem styrede- 

len, 

30 fig, 4 et sidebillede af rotorhuset og en vinge 

af en anden vindm0lle # som kan anvendes til udovelse 
af fremgangsm&den ifslge opfindelsen, og 

fig. et snit som indikeret ved V-V i fig. 4. 
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Idet der henvises til fig. 1 og 2 har en vind- 
melle ifelge opfindelsen en hovedaksel 1 der straekker 
sig langs og kan rotere om en hovedakse la. Hovedaks- 
len 1 straekker sig and i mollens ikke viste gondol 
5 til et gear for overforing af rotationsenergi til en 
vekselstromsgenerator pS. i og for sig kendt m&de* 

Hovedakslen 1 er drejefast forbundet med og bae- 
rer et rotorhus 2, som baerer to lejehuse 3, der hver 
isaer baerer en vinge 4. Rotorhuset 2 og dets arrange- 

10 ment og udstyr er symmetrisk om hovedaksen la. Derfor 
vil i det ef terf olgende kun blive beskrevet en vinge 
4 og dennes fastge>ring til rotorhuset 2. 

Den her med henvisning til tegningen beskrevne 
molle har to vinger, men fagmanden vil forstS. at op- 

15 findelsen kan anvendes p& mailer med flere, eksempel- 
vis tre, vinger. Endvidere er den med henvisning til 
tegningen beskrevne molle en s&kaldt efterlober, dvs . 
at rotoren med vingerne befinder sig p£ laesiden af 
det ikke viste mollet&rn. Fagmanden vil forst& at op- 

20 findelsen ogsa kan anvendes pa en frontlober, dvs. en 
m0lle hvis rotor og vinger befinder sig p& vindsiden 
af m^llet&rnet. 

Lejehuset 3 er ved hjaelp af to lejer 5 haengslet 
til rotorhuset 2 s&ledes, at lejehuset 3 kan svinge 

25 om en akse 3a, der straekker sig i et plan vinkelret 
op hovedaksen la. 

I lejehuset 3 er gennem to lejer 6 lejret en 
vingerod 7, som derved er drejelig om en vingeakse 
7a. Vingeroden 7 baerer ved sin ene ende vingen 4 og 

30 er ved- sin anden ende drejefast forbundet med et ko- 
nisk tandhjul 8, som er indgreb med et andet konisk 
tandhjul 9. Det andet koniske tandhjul 9 er fastgjort 
til en indstillingsaksel 10, som baerer et snekkehjul 
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11. Indstillingsakslen 10 med tandhjulet 9 og snekke- 
hjulet 11 er gennem lejer 12 lejret roterbart om ak- 
sen 3a i lejehufeet 3. 

Snekkehjulet 11 er i indgreb med en snekke 13, 
5 som kan drejes ved hjaelp af en hul styreaksel 14, der 
straskker sig koakeialt gennem hovedakslen 1. 

Gennem den hule styreaksel 14 strakker sig en 
trykstang 15, som ved sin i fig- 1 viste ende barer 
en anlaegsplade 4.6. En vippearm 17 kan vippe om et le- 

10 je 18 og er ved sin ene ende forbundet med lejehuset 
3 gennem en konsol 19 pa lejehuset 3 og et led 20 som 
gennem hsengsler 21 er forbundet til konsollen 19 og 
vippearmen 17. Ved sin ende modsat leddet 20 barer 
vippearmen en trykrulle 22, som kan ligge an mod an- 

15 lagspladen 16. . 

Under drift vil centrifugalkraf ten sage at 
stille vingen 4 med vingeaksen 4a vinkelret p& hoved- 
aksen, medens trykket fra vinden, som er antydet ved 
en pil 23 i fig. 1, vil soge at presse vingen bagover 

20 omkring aksen 3a til en afbBjningsvinkel a. Ved stil- 
stand vil tyngekraften dreje den ene vinge nedad om- 
kring aksen 3a. Derfor baerer rotorhuset 2 fortrinsvis 
ikke viste stabiliseringsf j edre, som seger at holde 
vingerne 4 vinkelret pi hovedaksen la. En s&dan sta- 

25 biliseringsf jeder kan vare fastgjort til en konsol 24 
p& hvert lejehus 3, 

Det forst&s at ved svingning af vingen 4 om ak- 
sen 3a vil vingeroden 7's koniske tandhjul 8 rulle p& 
indstillingsakslen 10' s koniske tandhjul 9, hvorved 

30 vingen 7 vil dreje tilsvarende om vingeaksen 7a. Den- 
ne drejning p&virker ikke den anden, ikke viste vin- 
ge. 

Det forst&s endvidere at drejning af snekken 13 
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ved hjaelp af styreakslen 14 vil resultere i en dre j - 
ning af indstillingsakslen 10 og dermed en drejning 
af vingen 4. Denne drejning gaelder for begge vinger, 
bide den viste og den ikke viste. 
5 I fig. 3^ er vist mollens styredel . S&ledes vi- 

ser fig. 3 den i forhold til det i fig. 1 viste mod- 
satte ende af hovedakslen 1, styreakslen 14 og tryk- 
stangen 15. 

Hovedakslen 1 baerer drejefast et forste cylin- 

10 drisk tandhjul 26, og styreakslen 14 baerer drejefast 
et andet cylindrisk tandhjul 27. Det farste cylindri- 
ske tandhjul 26 er i indgreb med et tredje cylindrisk 
tandhjul 28 og det andet cylindriske tandhjul 27 er 
via et mellemhjul- 29 i indgreb med et fjerde cylin- 

15 drisk tandhjul 30. Det tredje og det fjerde cylindri- 
ske tandhjul 2 8 og 30 henholdsvis bares drejeligt af 
aksler 31, som er stedfast monteret i den ikke viste 
gondol af vindmollen, og der er fast forbundet med 
hvert sit af to fcrste, modst&ende, koniske tandhjul 

20 32 i et dif f erentiale med et via lejer 38 roterbart 
dif ferentialehus 33. Drejeligt om en dif f erentialeak- 
sel 34 findes to andre, modst&ende, koniske tandhjul 
35, som er i indgreb med de forste, modst&ende, koni- 
ske tandhjul 32. Dif f erentialehuset 33 basrer pi sin 

25 omkredsflade et snekkehjul 36, som er i indgreb med 
en stedfast i gondolen monteret snekke 37, som er ro- 
terbar om en akse vinkelret ph tegningens plan. 

Det f»rste og det tredje cylindriske tandhjul 
26 og 28 har ens diameter, og det andet og det f jer- 

30 de cylindriske- tandhjul 27 og 30 har ens diameter. 
Som folge deraf vil dif f erentialeakslen 34 st& stil- 
le, n&r hovedakslen 1 og styreakslen 14 har samme om- 
drejningshastighed og -retning. Hvis hovedakslen 1 og 
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styreakslen 15 ikke har samme omdrejningshastighed og 
-retning, vil dif f erentialeakslen 34 rotere om en med 
akslerne 31 koaksial akse medbringende dif f erentiale- 
huset 33 og snekkehjulet 36. Sidstnaevnte vil ved sit 
5 indgreb drive snekken 37. 

Hvis hovedakslen 1 og styreakslen 14 roterer 
med forskellig hastighed vil det medfore en drejning 
af snekken 13 i rotorhuset 2 og dermed en drejning af 
vingerne. Derfor kan via snekken 37 udlaeses en grund- 
10 indstillingsvinkel for vingerne. 

En omdrejningstaeller 40 er via et femte cylin- 
drisk tandhjul 41, som er i indgreb med det f0rste 
cylindriske tandhjul 26, forbundet med hovedakslen og 
angiver dermed dennes omdrejningshastighed. 
15 En positionsm&ler 42 har en tast 42a i anlseg 

mod enden af trykstangen 15 og giver derfor via vip- 
pearmen 17 et mSl for afbojningsvinklen a for vingen 
med den storste af bojningsvinkel . 

En styremotor 43 barer drejefast p& sin aksel 
20 44 et sjette cylindrisk tandhjul 45, som er i indgreb 
med det andet cylindriske tandhjul 27. Derved styrer 
styremotoren 4 3* styreakslen 14 f s rotation. 

Styremotoren 43 styres af en med en mikropro- 
cessor forsynet styreindretning 46, som modtager sig- 
25 naler fra snekken 37, omdrejningstaelleren 40, positi- 
onsm&leren 42 og desuden et signal som angiver be- 
lastningen p& mollen, eksempelvis en angivelse af den 
effekt som af gives af den ikke viste generator. 

S&ledes modtager styreindretningen 46 i en fo- 
30 retrukket udf orelsesf orm folgende. signaler: 

A: m&l for vingernes grundindstillingsvinkel 
udledt fra snekken 37, 

B: m&l for mollens (hovedakslen l's) omdrej- 
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ningshastighed udledt fra omdrej ningstaelleren 40, 

C: m&l for vindhastigheden mod mellevingerne 
eller vindbelastning p& mollevingerne udtrykt ved af- 
bsjningsvinklen'a udledt fra positionsgiveren 42, og 
5 D: m&l for m®! lens effekt som afgivet af gene- 

ratoren. 

I den her beskrevne udforelsesf orm drives mel- 
len i 0-drift, dvs. at den ikke er forbundet til et 
storre net. Jtollens omdrej ningshastighed skal s& vidt 

10 muligt holdes kbnstant fordi frekvensen af den af ge- 
neratoren afgivne Strom er proportionel med mellens 
omdrej ningshastighed, og denne frekvens onskes s& 
konstant som muligt. 

Under driften skal mollens effekt varieres ef- 

15 ter behovet, fordi overskydende effekt fra mollen vil 
blive optaget som kinetisk energi i mollen roterende 
dele, dvs, at mellens omdrej ningshastighed vil 0ges, 
hvilket som naavnt er uonsket . 

Ved konstant vindbelastning kan effekten ind- 

20 stilles ved indstilling. af vingernes grundindstil- 
lingsvinkel . 

Ved konstant effektbehov kan den af vinden ud- 
vundne effekt indstilles ved indstilling af vingernes 
grundindstillingsvinkel . 

25 Fordi bade vindbelastningen og ef f ektbehovet i 

realiteten varierer tilfaldigt styres styremotoren 43 
af styreindretningen 46 i en &ben-sle>j f estyring ved 
hvilken styreindretningen bestemmer en onsket grund- 
indstillingsvinkel p& grundlag af m&lene C og D for 

30 henholdsvis vindbelastningen og den aftagne effekt. 

Som udgangspunkt roteres styreakslen 14 med 
samme omdrej ningshastighed som hovedakslen 1. Ved be- 
hov for aendring af vingernes grundindstillingsvinkel 
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ages eller reduceres styreakslen 14 1 s omdrejningsha- 
stighed. Den aendrede grundindstillingsvinkel udledes 
som m&let A fra snekken 37.. NSr m&let A svarer til 
det af styreindretningen 46 bestemte indstilles sty- 
5 reakslen 14 1 s hastighed til den for hovedakslen 1 0n- 
skede omdrejningshastighed. 

For at hindre, at omdrejningshastigheden for 
hovedakslen 1 driver, overlejres Aben-slaj f estyringen 
af en lukket-sloj fes tyring med tilbagekobling af 
10 let D fra omdrejningstaelleren til styreindretningen 

46. * 

Forseg har vist at der p& denne m&de kan opn&s 
en vekselstrom fra generatoren med en frekvens, der 
kun afviger +/- 2,5% fra det enskede. 

15 De enkelte vinger vil udover grundindstillings- 

vinklen aendre deres aktuelle indstillingsvinkel som 
folge af deres ; aktuelle af berjningsvinkel a pa samme 
m&de som beskrevet i ansogers ovennaevnte, asldre dan- 
ske patent nr. 174 346. 

20 Den ovenfor beskrevne konstruktion foretraekkes 

for mindre mailer (bestroget areal fx ca. 30 m 2 ) . Ved 
stcrre mailer kan til udavelse af f remgangsm&den 
ifolge opf indelsen taankes anvendt mailer, der p& i og 
for sig kendt m&de er forsynet med strain-gauges p& 

2 5 vingerne til m&ling af deres afbojning. En sadan mal- 
le er indikeret i fig. 4 og 5, der lige som fig- 1-3 
viser en to-vinget ef terlaber med en hovedaksel 1 1 , 
et rotorhus 2', et lejehus 3' og en om sin vingeakse 
4a' drejelig vinge 4 1 . I denne udferelsesf orm er le- 

30 jehuset ikke haengslet til rotorhus.et og en vingerod 
7' er derfor drejefast forbundet med et snekkehjul 
8 1 , som er i direkte indgreb med en snekke 13 % , som 
sidder pk en ikke vist styreaksel der straekker sig 
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gennem den hule hovedaksel l 1 . En strain-gauge 15' 
giver direkte et m&l C for vingens afbojning og der- 
med for vindbelastningen, hvilket tn&l kan fores til 
en styreindretning til gennemf oring af den ovenfor 
5 beskrevne styring af mollen, i stedet for mSlet C i 
den ovenfor beskrevne udf crelsesf orm for en malle. 

Ved anvendelse af en molle forsynet med strain- 
gauges p& vingerne og/eller deres ophaang kan vinger- 
nes afbojning i andre retninger end rotorakseretnin- 
10 gen komme i betragtning, fx afb0jningen i vingernes 
rotationsretning, idet en 0get vindhastighed vil med- 
fore et ©get aerodynamisk loft med en komposant i ro- 
tationsretningeh. 
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PATENTKRAV 

1. Fremgangsm&de til styring af en vindmolle, 
fortrinsvis i o-drift, 

hvilken vindmolle omfatter en rotor med i det 
5 vsesentlig vandret omdrejningsakse, minds t to vinger, 
der hver isaer i en ende er forbundet med rotoren og 
straekker sag ud fra denne i det vaesentlige langs en 
vingeakse, omkring hvilken vingen kan drejes til en 
indstillihgsvinkel for vingen, en vingejusteringsind- 

10 retning til indstilling af en faelles grundindstil- 
lingsvinkel for vingerne, midler til detektering af 
grundindstillingsvinklens storrelse, midler til de- 
tektering af vindmollens belastning, midler til de- 
tektering af vingens afbojning, fortrinsvis i rotor - 

1 5 akse re t ningen , 

ved hvilken f remgangsmSde mallens rotors om- 
drejningshastighed styres ved justering af grundind- 
stillingsvinklen, idet et styresignal for vingejuste- 
ringsindret ningen tilvejebringes i afhaengighed af be- 

2 0 lastningen og vindhastigheden, kendetegnet 
ved, at der som m&l for vindhastigheden anvendes vin- 
gens afbajning, fortrinsvis i rotorens omdrejningsak- 

ses retningen. 

2. FremgangsmSde ifolge krav 1, k e n d e - 
25 t e g n e t ved, at rotorens omdrejningshastighed 

mSles og anvendes i tilvejebringelsen af styresigna- 
let for vingej lister ingsindretningen. 

3. Fremgangsm&de ifolge krav 1 eller 2, ken- 
detegnet ved, at der som mil for vindhastig- 

30 heden anvendes^ af bo j ningen af vingen med den storste 
afbcjning. 

4. Vindm0lle omfattende 

en rotor med i det vaesentlig vandret omdrej- 
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ningsakse, 

minds t to vinger, der hver isaer i en ende er 
forbundet med rotoren 09 straekker sig ud fra denne i 
det v<esentlige langs en vingeakse, omkring hvilken 
5 vingen kan drejes gennem 

et forste leje til en indstillingsvinkel for 
vingen, 

en vingejusteringsindretning til iridstilling af 
en faelles grundindstillingsvinkel for vingerne, 

10 et haengsel mellem vingen og rotoren med en 

hsengselakse strakkende sig i en retning p& tvaers af 
vingeaksen og rotorens omdrejningsakses retning, 
hvorved vingerne hver isser kan afbojes i rotorens om- 
drejningsakses retning ved drejning om den respektive 

15 haengselakse, kendetegnet ved, at omfatte 
en indretning til detektering af st0rrelsen af en 
vinges afbejning i rotorens omdrejningsakses retning 
og midler til detektering af grundindstillingsvink- 
lens storrelse samt midler til overfering af en de- 

20 tekteret vingeaf bojningsstorrelse og en detekteret 
grundindstillingsvinkelstorrelse til en styreindret- 
ning. 

5, Vindmslle ifolge krav 4, kendeteg- 
net ved, at omfatte en indretning til detektering 

25 af afbajningen af vingen med den st^rste afbajning. 

6. Vindmolle ifolge krav 4 eller 5, kende- 
tegnet ved midler til detektering af rotorens 
omdrejningshastighed og midler til overforing af den 
detekterede storrelse til en styreenhed. 

30 7. Vindmdlle ifolge krav 4-6, kende.teg- 

net ved, at omfatte en styreenhed til at tilveje- 
bringe et styresignal til vingejusteringsindretnin- 
gen . 
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